فصل اول: تله مانیتورینگ دما     
مقدمه
1-1) تله مانیتورینگ چیست؟
[bookmark: OLE_LINK54][bookmark: OLE_LINK55]تله مانیتورینگ یا تله متری به معنی تولید- ارسال- دریافت و مانیتورینگ اطلاعات است.
[bookmark: OLE_LINK56][bookmark: OLE_LINK57][bookmark: OLE_LINK58][bookmark: OLE_LINK59][bookmark: OLE_LINK60][bookmark: OLE_LINK61]سیستم تله متری شامل موارد زیر است :
1. سنسورهای جمع آوری اطلاعات
2. تجیهیزات  ارسال اطلاعات
3. تجهیزات دریافت اطلاعات
4. اتاق کنترل
5. نرم افزارهای مانیتورینگ
سیستم های تله متری بیشتر در مواردی کاربرد دارند که نیاز به مانیتورینگ اطلاعات در سطح وسیع جغرافیایی میباشد، بنابراین کاربردهای بسیاری در صنعت آب دارند.
تله متری معمولا با تله کنترل انجام میشود به این صورت که از اطلاعات جمع آوری شده استفاده شده و بعد از تصمیم گیری دستورات کنترلی لازم به تجهیزات قابل کنترل از راه دور ارسال میشود.
[bookmark: OLE_LINK62][bookmark: OLE_LINK63]1-2)کاربردهایی از سیستمهای تله مانیتورینگ
1.سیستم تله متری و مانیتورینگ (اسکادا)
[bookmark: OLE_LINK64][bookmark: OLE_LINK65][bookmark: OLE_LINK68][bookmark: OLE_LINK69]هدف اصلی این سیستم کنترل و مانیتورینگ مجموعةچاهها، مخازن و ایستگاههای پمپاژ شبکة آبرسانی استان میباشد.سیستم تله متری و مانیتورینگ در 5 سطح چاه های آب ، ایستگاه های پمپاژ،خطوط انتقال آب ، مخازن ذخیره و توزیع آب و شبکه توزیع قابل پیاده سازی است.سیستم موجود در شرکت قابلیت کنترل اتوماتیک سطح آب داخل مخازن و جلوگیری از سرریز آب و کنترل و زمان بندی عملکرد الکتروپمپ ها و مدیریت مصرف انرژی را دارا است.
[image: ]
شکل1 (کنترل اتوماتیک سطح آب)

[bookmark: OLE_LINK66][bookmark: OLE_LINK67][bookmark: OLE_LINK72][bookmark: OLE_LINK73][bookmark: OLE_LINK74][bookmark: OLE_LINK75][bookmark: OLE_LINK76][bookmark: OLE_LINK77][bookmark: OLE_LINK78][bookmark: OLE_LINK79][bookmark: OLE_LINK70][bookmark: OLE_LINK71]2. تامین آب شرب اکثر شهرهای کشور برعهده منابع زیر زمینی خصوصا چاههای عمیق می باشد. به این منظور تعداد زیادی چاه عمیق در شهرها و شعاع اطراف حفر می شود. جهت اطمینان از عملکرد صحیح این چاهها انجام سرکشی های منظم ضروری است. هزینه سرکشی و کنترل این چاهها بعلت بعد مسیر و قرار گرفتن آنها در مناطق خارج شهر و فاقد جاده دسترسی مناسب مقدار قابل ملاحظه ای است. بعلاوه قرار گرفتن این چاهها در مناطق دور از دسترس موجب افزایش موارد سرقت از آنها می گردد. لذا اهتمام به امر تله کنترل و مانیتورینگ این چاههای ضروری و مقرون به صرفه است.در شکل زیر ماژول مربوطه نشان داده شده است.
[image: ]
 (شکل2ماژول)
3.در مهندسی پزشکی نیز تله مانیتورینگ به طور گستردهای در حال توسعه و اجراست یه  طوری که سازمان حهانی بهداشت ، سياست جهاني براي سلامت الكترونيكي را از طرح‌هاي با اولويت بالا در نظر گرفته است. گـسـتــرش بـهــداشــت عـمــومــي و ارائــه خــدمــات پــزشـكـي در كـوتـاه‌تـرين زمان ممكن و دورترين نقاط، در شرايط عادي و سـرويـس‌دهـي درمـانـي در شـرايـط بحـران مـانند وقوع بلاياي طبيعي و جنگ از اهداف اصلي اين طرح هستند
 سيستم طراحي شده در حالت عادي عبارتست از:
[bookmark: OLE_LINK80][bookmark: OLE_LINK81][bookmark: OLE_LINK82][bookmark: OLE_LINK83]‌1.تله مانيتورينگ دو طرفه بيمارستان با، بيمارستان، مطب پزشك، مراكز درماني بهداشتي و مراكز دانشگاهي
‌2.تله مانيتورينگ آمبولانسي
‌3.تله مانيتورينگ بر خط و برون خط در منزل
‌4.تله مانيتورينگ داخل بيمارستان
و در شـرايـط بحـرانـي بـه دليل تخريب بسترهاي مخابراتي سيستم طراحي شده عبارتست از:
‌1.تله مانيتورينگ راديويي برد كوتاه سيار
‌2.تله مانيتورينگ ماهواره‌اي 
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	شکل3(شمای کلی سیستم تله مانیتورینگ بیمارستان-بیمارستان)
	شکل4(شمای کلی سیست تله مانیتورینگ آمبولانسی)


سیستم های مانیتورینگ از راه دور سیگنال های فیزیولوژیک بیمار از قبیل EEC/EEG/EOG /درصد اشباع خون / دما و دیگر پارامترهای فیزیولوژیک را به یک ایستگاه نمایش مرکزی و یا یک مانتیور کنار تختی انتقال می دهد . تجزیه و تحلیل پارامترهای فیزیولوژیک میتواند تغییرات در شرایط بیمار را آشکار ساخته و به پرستاران برای اتخاذ عملکرد مناسب کمک کند.


فصل دوم:     تشریح عملی مدار
2-1)  تشریح پروژه:
در شکل زیر ما برای امتحان کردن مدار ان را بر روی برد برد بسته واز درستی مدار اطمینان کامل 
را حاصل مینماییم.
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شکل 5(شمای کلی از پروژه به صورت ازمایشی در برد برد)
2-2)PCB مدار:
ما بعد از تست مدار PCB مدار را با استفاده از برنامه پروتیوس طراحی کرده ( شکل زیر به نمایش گذاشته شده) سپس با چاپ شکل بر روی کاغذهای گلاسه طرح مورد نظر را روی بردPCB  پیاده میکنیم و پس از اتصالات, المانهای مورد نیاز را روی مدار  پیاده میکنیم.
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3-2) قطعات استفاده شده:
1. [bookmark: OLE_LINK86][bookmark: OLE_LINK87][bookmark: OLE_LINK88][bookmark: OLE_LINK89]دو تا میکرو کنترلر ATmega32 که یکی در فرستنده و یکی در گیرنده استفاده شده.
2. دو تا ماژول وایرلس HM-T و HM-R 
3. سنسور دمای LM35 
4. یک LCD ،16 کاراکتری  2*16
5. یک Keypad ماتریسی 3*4
6. یک push bottom و چند تا LED 
2-4)شبیه سازی مدار در پروتیوس:
در شکل زیر برنامه شبیه سازی شده در پروتیوس نشان داده شده است.البته لازم به ذکر است که چون در پروتیوس ماژول HM-T و HM-R وجود ندارد در شبیه سازی به جای آنها با استفاده از سیم پایه TXDاز میکروی فرستنده به پایهی RXD از میکروی گیرنده وصل شده است.
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شکل7(شمای کلی از شبیه سازی پروژه در برنامه پروتیوس)

همانطور که در شکلهای بالا نیز دیده میشود روال کار به این صورت است که ابتدا سنسور دما  به پایهی PA0 که یکی از پایههای مبدل آنالوگ به دیجیتال است وصل شده است ،و دمای محیط اندازه گیری شده توسط LM35 توسط مبدل آنالوگ به دیجیتال به عددی دیجیتال تبدیل شده و داخل رجیستر UDR که از رجیسترهای پورت سریال است قرار میگیرد.
پایهی TXD از میکروی فرستنده را به پایه DATA از ماژول HM-T وصل شده است و دادههای موجود در رجیستر UDR را به صورت wireless به ماژول HM-R میفرستد. پایه  DATAماژول HM-R نیز به پایهی RXD از ماژول گیرنده وصل شده و دادههای دریافتی را میگیرد و آنرا بر روی LCD نشان میدهد.علاوه بر این مقدار دمای گرفته شده با مقدار set point مقایسه میشود و یک کنترل on/off بر روی پایههای PC0 و PC1 اعمال میکند.
برای اعمال کردن set point یک کلید(push bottom) به پایه INT0 وصل شده، و خود پایه INT0 حساس به لبهی بالارونده است، پس با فشار دادن کلید برنامه به سرویس روتین اینتراپت میرود و مقدار set point توسط keypad به مدار داده میشود. 
2-5)مدار عملی پروژه:
ما پس از طراحی و عملیات مورد نیاز بر روی مدار آن را به صورت عملی پیاده کردیم که در شکل زیر نمایی از ان نشان داده شده است
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شکل 8(شمای کلی از مدار عملی پروژه)



فصل سوم:    توضیحات کلی برنامه 

3-1) عملکرد USART در میکروکنترلرهای AVR:
 میکروی ATmega32 دارای یک ماژول USART بوده که از استاندارد RS-232  در دو حالت آسنکرون و سنکرون پشتیبانی میکند.دسترسی به پورت سریالAVR  از طریق سه پین TXD، RXD،XCK  که به ترتیب پین ارسال ، دریافت و کلاک میباشند امکانپذیر است.(پین XCK فقط در مد سنکرون کاربرد دارد.) قالب اطلاعات در USART در میکروکنترلرAVR  همانند UART  کامپیوترهای شخصی شامل یک بیت شروع، بیتهای داده ،بیت اختیاری توازن و یک یا دو بیت پایان است، با این تفاوت که در AVR میتواند 5تا 9 بیت Data  تعریف شود.بیت توازن میتواند فرد یا زوج باشد و از طریق بیتهای UPM[1:0] از رجیستر UCSRC تنظیم شود. این دو نوع ارتباط سریال از نظر محل بیتها در داخل رجیسترها،نحوهی تولید نرخ ارسال،نحوهی ارسال و دریافت اطلاعات و عملکرد بافر مربوط به ارسال اطلاعات کاملا مطابقت دارند و تنها عملکرد مربوط به بافر دریافت اطلاعات در ارتباط USART بهبود یافته است.در این پروژه از حالت آسنکرون پورت USART  استفاده شده است.
خلاصهای از رجیسترهای پورت USART 
 UDR: رجیستر داده برای دریافت و ارسال اطلاعات
UCSRA: برای بیتهای پرچم ارسال و دریافت دادهها،تشخیص خطای توازن و . . . . استفاده میشود.
UCSRB: برای فعال کردن وقفه و فعال کردن ارسال و دریافت دادهها 
UBBR: برای تعیین سرعت ارسال و دریافت اطلاعات یا Baud Rate استفاده شده است.برای این منظور میتوان از روابط زیر استفاده کرد.
جدول 1
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3.2) برنامه CodVision در میکرو کنترلرهای ATmega32 و توضیحات آن:
برنامه نوشته شده بر روی میکروی گیرنده در CodVision به صورت زیر است:
/*****************************************************
Chip type               : ATmega32
Program type            : Application
AVR Core Clock frequency: 8.000000 MHz
Memory model            : Small
External RAM size       : 0
Data Stack size         : 512
*****************************************************/

#include <mega32.h>

// Alphanumeric LCD Module functions
#include <alcd.h>
#include <stdio.h>
#include <stdlib.h>
#include <delay.h>
#include <header/keypad_advance.h>

1.در این خط از برنامه ما برنامه keypad را  قبلا در یک فایل source نوشتهایم و در اینجا فقط از آن به عنوان یک فایل header استفاده کرده و از نوشتن برنامه keypad در اینجا اجتناب کردهایم(در ادامه فایل header استفاده کرده و از نوشتن برنامه keypad در اینجا اجتناب کردهایم(در ادامه فایل source خواهد داده شد) .
2.سرویس روتین اینتراپت INT0
//*************key variable************
float key;
// External Interrupt 0 service routine
interrupt [EXT_INT0] void ext_int0_isr(void)
{
// Place your code here
    lcd_gotoxy(0,0);
        lcd_clear();
        lcd_puts("enter sp:");
        Key=keypad (3, 2, 1,10,0);
3.تابع ()keypad که با نوشتن فایل haeder آن برای برنامه شناخته شده است.

}

#ifndef RXB8
#define RXB8 1
#endif

#ifndef TXB8
#define TXB8 0
#endif

#ifndef UPE
#define UPE 2
#endif

#ifndef DOR
#define DOR 3
#endif

#ifndef FE
#define FE 4
#endif

#ifndef UDRE
#define UDRE 5
#endif

#ifndef RXC
#define RXC 7
#endif

#define FRAMING_ERROR (1<<FE)
#define PARITY_ERROR (1<<UPE)
#define DATA_OVERRUN (1<<DOR)
#define DATA_REGISTER_EMPTY (1<<UDRE)
#define RX_COMPLETE (1<<RXC)

// USART Receiver buffer
#define RX_BUFFER_SIZE 16
char rx_buffer[RX_BUFFER_SIZE];

#if RX_BUFFER_SIZE <= 256
unsigned char rx_wr_index,rx_rd_index,rx_counter;
#else
unsigned int rx_wr_index,rx_rd_index,rx_counter;
#endif

// This flag is set on USART Receiver buffer overflow
bit rx_buffer_overflow;
//******************************cnt variable******************
int cnt;

4.سرویس روتین اینتراپت USART که هر بار با گرفتن دادههای و قرار گرفتن آن در رجیستر UDR برنامه به این قسمت اینتراپت میدهد. 
// USART Receiver interrupt service routine
interrupt [USART_RXC] void usart_rx_isr(void)
{
char status,data ,lcd[8],str[8],lcd1[8],str1[8],str2[8],lcd2[8];
float tf;
status=UCSRA;
data=UDR;
tf=data;
if(tf>key)
{
    PORTC.0=1;
    PORTC.1=0;
}
else
{
     PORTC.1=1;
     PORTC.0=0;
}
lcd_clear();
lcd_gotoxy (0,0);
ftoa(tf,2,str );
sprintf(lcd,"temp:%-2s \xdfC",str);
lcd_puts(lcd);
cnt=cnt+1;
itoa(cnt,str1);
sprintf(lcd1,"CNT:%2s ",str1);
lcd_gotoxy(0,1);
lcd_puts(lcd1);
ftoa(key,1,str2 );
sprintf(lcd2,"sp:%2s \xdFC",str2);
lcd_gotoxy(8,1);
lcd_puts(lcd2);

delay_ms(200);
//**************************************************
if ((status & (FRAMING_ERROR | PARITY_ERROR | DATA_OVERRUN))==0)
   {
   rx_buffer[rx_wr_index++]=data;
#if RX_BUFFER_SIZE == 256
   // special case for receiver buffer size=256
   if (++rx_counter == 0)
      {
#else
   if (rx_wr_index == RX_BUFFER_SIZE) rx_wr_index=0;
   if (++rx_counter == RX_BUFFER_SIZE)
      {
      rx_counter=0;
#endif
      rx_buffer_overflow=1;
      }
   }
}

#ifndef _DEBUG_TERMINAL_IO_
// Get a character from the USART Receiver buffer
#define _ALTERNATE_GETCHAR_
#pragma used+
char getchar(void)
{
char data;
while (rx_counter==0);
data=rx_buffer[rx_rd_index++];
#if RX_BUFFER_SIZE != 256
if (rx_rd_index == RX_BUFFER_SIZE) rx_rd_index=0;
#endif
#asm("cli")
--rx_counter;
#asm("sei")
return data;
}
#pragma used-
#endif

// Standard Input/Output functions
#include <stdio.h>

// Declare your global variables here

void main(void)
{
// Declare your local variables here

// Input/Output Ports initialization
// Port A initialization
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Func1=In Func0=In 
// State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T State1=T State0=T 
PORTA=0x00;
DDRA=0x00;

// Port B initialization
// Func7=Out Func6=Out Func5=Out Func4=Out Func3=In Func2=In Func1=In Func0=In 
// State7=0 State6=0 State5=0 State4=0 State3=T State2=T State1=T State0=T 
PORTB=0x00;
DDRB=0xF0;

// Port C initialization
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Func1=Out Func0=Out 
// State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T State1=0 State0=0 
PORTC=0x00;
DDRC=0x03;

// Port D initialization
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Func1=In Func0=In 
// State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T State1=T State0=T 
PORTD=0x00;
DDRD=0x00;

// Timer/Counter 0 initialization
// Clock source: System Clock
// Clock value: Timer 0 Stopped
// Mode: Normal top=0xFF
// OC0 output: Disconnected
TCCR0=0x00;
TCNT0=0x00;
OCR0=0x00;

// Timer/Counter 1 initialization
// Clock source: System Clock
// Clock value: Timer1 Stopped
// Mode: Normal top=0xFFFF
// OC1A output: Discon.
// OC1B output: Discon.
// Noise Canceler: Off
// Input Capture on Falling Edge
// Timer1 Overflow Interrupt: Off
// Input Capture Interrupt: Off
// Compare A Match Interrupt: Off
// Compare B Match Interrupt: Off
TCCR1A=0x00;
TCCR1B=0x00;
TCNT1H=0x00;
TCNT1L=0x00;
ICR1H=0x00;
ICR1L=0x00;
OCR1AH=0x00;
OCR1AL=0x00;
OCR1BH=0x00;
OCR1BL=0x00;

// Timer/Counter 2 initialization
// Clock source: System Clock
// Clock value: Timer2 Stopped
// Mode: Normal top=0xFF
// OC2 output: Disconnected
ASSR=0x00;
TCCR2=0x00;
TCNT2=0x00;
OCR2=0x00;

// External Interrupt(s) initialization
// INT0: On
// INT0 Mode: Rising Edge
// INT1: Off
// INT2: Off
GICR|=0x40;
MCUCR=0x03;
MCUCSR=0x00;
GIFR=0x40;

// Timer(s)/Counter(s) Interrupt(s) initialization
TIMSK=0x00;

// USART initialization
// Communication Parameters: 8 Data, 1 Stop, No Parity
// USART Receiver: On
// USART Transmitter: Off
// USART Mode: Asynchronous
// USART Baud Rate: 9600
UCSRA=0x00;
UCSRB=0x90;
UCSRC=0x86;
UBRRH=0x00;
UBRRL=0x33;

// Analog Comparator initialization
// Analog Comparator: Off
// Analog Comparator Input Capture by Timer/Counter 1: Off
ACSR=0x80;
SFIOR=0x00;

// ADC initialization
// ADC disabled
ADCSRA=0x00;

// SPI initialization
// SPI disabled
SPCR=0x00;

// TWI initialization
// TWI disabled
TWCR=0x00;

// Alphanumeric LCD initialization
// Connections specified in the
// Project|Configure|C Compiler|Libraries|Alphanumeric LCD menu:
// RS - PORTA Bit 0
// RD - PORTA Bit 1
// EN - PORTA Bit 2
// D4 - PORTA Bit 4
// D5 - PORTA Bit 5
// D6 - PORTA Bit 6
// D7 - PORTA Bit 7
// Characters/line: 16
lcd_init(16);

// Global enable interrupts
#asm("sei")

while (1)
      {
      // Place your code here

      }
} 
در زیر نیز برنامه keypad  آورده شده که به عنوان یک فایل source نوشته شده و در برنامه اصلی به صورت فایل header  از آن استفاده شده:
#include <delay.h>
#define c1 PINB.4 
#define c2 PINB.5 
#define c3 PINB.6 
#define c4 PINB.7
  unsigned char scan[4]={0XFE,0XFD,0XFB,0XF7};
 unsigned char arrkey[16]={
  1,2,3,15,
  4,5,6,14,
  7,8,9,13,
  10,0,11,12}; 
   char input[9]; 
  /*
    # ==> key=11
    * ==> key=10 
    signed long int -2147483648 to 2147483647
*/  
  signed char get_key(unsigned char wait){
    unsigned char r=0,c=0,k=0;
    unsigned int i=0,l=0;
    DDRB=0X0F;
    PORTB=0XFF; 
    l=(wait*1000)+1000;
   
     for (i=0; i<l; i++){
        if(wait==0) i=0; // infinite Loop !
        for (r=0; r<4; r++){
         c=4;	
         PORTB=scan[r];
         delay_us(10);
         if(c1==0) c=0;
          else if(c2==0) c=1;
           else if(c3==0) c=2;
            else if(c4==0) c=3;
            if (c!=4){
           k=arrkey[(r*4)+c];
           while(c1==0 || c2==0 || c3==0 || c4==0);
           delay_ms(100);
           return k;
          }
        }
        delay_ms(1);
     } 
    
   return -1; //time out  "Not press any key"  
  }
   //MAX 9 Digit
  float keypad(unsigned char wait,unsigned char digit,unsigned char show,unsigned char x,unsigned char y){ 
    float number_out=0;
    signed char in_key=0;
    char i=0,d=0,temp[1];
     signed long int zarib[9]={
     1,
     10,
     100,
     1000,
     10000,
     100000,
     1000000,
     10000000,
     100000000,
    };

  delete:   
    if(show){
        lcd_gotoxy(x,y);
        _lcd_write_data(0X0F);
    }
    
    i=0;
    for (d=0; d<digit; d++){ // Max 9 digit 
        in_key = get_key(wait);
        if(in_key == -1) return -1; //time out
        if(in_key == 10) goto delete;
        if(in_key == 11) digit=i; //end scan and go to calculat
        
       if(!(in_key==10 || in_key==11)){ 
        input[d]=in_key;
            if(show){
             sprintf(temp,"%d",input[d]);
             lcd_puts(temp);
            }
       }
     i++;    
    }
    
    // Calculate and unit arry
    d=digit; digit --;
    for (i=0; i<d; i++){
        number_out += zarib[digit]*input[i];
        digit --;
    }
    delay_ms(300);
    return number_out; 
  }

برنامه نوشته شده در CodVision  برای میکرویATmega32فرستنده به صورت زیر است:
/*****************************************************
Chip type               : ATmega32
Program type            : Application
AVR Core Clock frequency: 8.000000 MHz
Memory model            : Small
External RAM size       : 0
Data Stack size         : 512
*****************************************************/
#include <mega32.h>
#include <delay.h>
#include <stdio.h>
#define ADC_VREF_TYPE 0x40
// Read the AD conversion result
unsigned int read_adc(unsigned char adc_input)
{
ADMUX=adc_input | (ADC_VREF_TYPE & 0xff);
// Delay needed for the stabilization of the ADC input voltage
delay_us(10);
// Start the AD conversion
ADCSRA|=0x40;
// Wait for the AD conversion to complete
While ((ADCSRA & 0x10)==0);
ADCSRA|=0x10;
return ADCW;
}
void main(void)
{
// Declare your local variables here
    float key;
// Input/Output Ports initialization
// Port A initialization
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Func1=In Func0=In 
// State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T State1=T State0=T 
PORTA=0x00;
DDRA=0x00;
// Port B initialization
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Func1=In Func0=In 
// State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T State1=T State0=T 
PORTB=0x00;
DDRB=0x01;
// Port C initialization
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Func1=In Func0=In 
// State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T State1=T State0=T 
PORTC=0x00;
DDRC=0x00;
// Port D initialization
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Func1=In Func0=In 
// State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T State1=T State0=T 
PORTD=0x00;
DDRD=0x00;
// Timer/Counter 0 initialization
// Clock source: System Clock
// Clock value: Timer 0 Stopped
// Mode: Normal top=0xFF
// OC0 output: Disconnected
TCCR0=0x00;
TCNT0=0x00;
OCR0=0x00;

// Timer/Counter 1 initialization
// Clock source: System Clock
// Clock value: Timer1 Stopped
// Mode: Normal top=0xFFFF
// OC1A output: Discon.
// OC1B output: Discon.
// Noise Canceler: Off
// Input Capture on Falling Edge
// Timer1 Overflow Interrupt: Off
// Input Capture Interrupt: Off
// Compare A Match Interrupt: Off
// Compare B Match Interrupt: Off
TCCR1A=0x00;
TCCR1B=0x00;
TCNT1H=0x00;
TCNT1L=0x00;
ICR1H=0x00;
ICR1L=0x00;
OCR1AH=0x00;
OCR1AL=0x00;
OCR1BH=0x00;
OCR1BL=0x00;

// Timer/Counter 2 initialization
// Clock source: System Clock
// Clock value: Timer2 Stopped
// Mode: Normal top=0xFF
// OC2 output: Disconnected
ASSR=0x00;
TCCR2=0x00;
TCNT2=0x00;
OCR2=0x00;

// External Interrupt(s) initialization
// INT0: Off
// INT1: Off
// INT2: Off
MCUCR=0x00;
MCUCSR=0x00;

// Timer(s)/Counter(s) Interrupt(s) initialization
TIMSK=0x00;

// USART initialization
// Communication Parameters: 8 Data, 1 Stop, No Parity
// USART Receiver: Off
// USART Transmitter: On
// USART Mode: Asynchronous
// USART Baud Rate: 9600
UCSRA=0x00;
UCSRB=0x08;
UCSRC=0x86;
UBRRH=0x00;
UBRRL=0x33;

// Analog Comparator initialization
// Analog Comparator: Off
// Analog Comparator Input Capture by Timer/Counter 1: Off
ACSR=0x80;
SFIOR=0x00;
// ADC initialization
// ADC Clock frequency: 125.000 kHz
// ADC Voltage Reference: AVCC pin
ADMUX=ADC_VREF_TYPE & 0xff;
ADCSRA=0x86;
// SPI initialization
// SPI disabled
SPCR=0x00;

// TWI initialization
// TWI disabled
TWCR=0x00;
while (1)
      {                 
      // Place your code here 
          delay_ms(75);
         UDR=read_adc(0)/2;
        PORTB.0=1;        
        }
}  








فصل4:      معرفی ماژولهای استفاده شده در مدار
4-1) ماژول های گیرنده HM-R سری FSK :
ماژولهای گیرنده سری HM-R توسط شرکت Hope Microelectronic برای جایگزین کردن آن دسته از کاربردهایی که در حال حاضر ازماژولهایی با تکنولوژی ASK کار میکنند طراحی شده است. این ماژول همراه با ماژولهای فرستنده سری HM-T/HM-TP به کار برده میشود.به خاطر استفاده کردن از تکنولوژی FSK این ماژول در مقابل نویز مقاومتر است، و همچنین رنج فاصله کاری بیشتری دارد.
[bookmark: OLE_LINK19][bookmark: OLE_LINK18]4-2) ویژگیهای ماژول
1.کاملا یکپارچه و سایز آن کوچک 
2.حساسیت بالا و مصرف توان پایین 
3.استفاده از تکنولوژی FSK و مناسب برای جایگزین آن به جای ماژولهای ASK
4.در طول تولید هیچ تنظیم دستی لازم نیست
[image: ]
شکل9(شمایی از ماژول گیرنده)
تذکر: با وصل کردن پایه ENABLE به منبع ماژول در حالت کار کردن و با زدن آن به GND ماژول در حالت sleep قرار میگیرد.
[bookmark: OLE_LINK25][bookmark: OLE_LINK24]توصیه میشود که پایه ENABLE را بعد از آن که سایر پایهها را مقدار دهی کردیم، در حالتhi active قرار دهیم.
4-3) کاربردها:
[bookmark: OLE_LINK23][bookmark: OLE_LINK22]میتوان این ماژول را با جایگزین کردن پین به پین آن به جای جفت ماژولهای سری ASK استفاده کرد. طراحی خاص آن را میتوان برای کاربردهای پیچیدهتر به کار گرفت.
[image: ]
شکل10(شمایی کلی از گیرنده و فرستنده ماژولها)
4-4) مشخصات کاری:
1.پارامترهای DC 
جدول2
[image: ]
2.عملکرد در VCC=3V ودمای T=25◦C
جدول3
[image: ]
توصیه میشود که وضعیت آزمایش ماژول به صورت زیر باشد:
1. ماژول در محیط باز باشد.
1. آنتن آن حدود 2m بالاتر از زمین باشد.
اگر مازول را به منبع تغذیه 5V وصل کرده ایم، رنج کاری بیشتری را در اختیارداریم اما  توان بالاتری را نیز مصرف میکنیم.
4-5) نام گذاری ماژول :
[image: ]
شکل11(نام گذاری ماژول گیرنده)
4-6) ماژول های فرستنده HM-T سری FSK:
ماژولهای فرستنده سری HM-R توسط شرکت Hope Microelectronic برای جایگزین کردن آن دسته از کاربردهایی که در حال حاضر ازماژولهایی با تکنولوژی ASK کار میکنند طراحی شده است. این ماژول همراه با ماژولهای فرستنده سری HM-R به کار برده میشود.به خاطر استفاده کردن از تکنولوژی FSK این ماژول در مقابل نویز مقاومتر است، و همچنین رنج فاصله کاری بیشتری دارد.
4-7) ویژگیهای ماژول:
1.کاملا یکپارچه و سایز آن کوچک 
2.حساسیت بالا و مصرف توان پایین 
3.استفاده از تکنولوژی FSK و مناسب برای جایگزین آن به جای ماژولهای ASK
4.در طول تولید هیچ تنظیم دستی لازم نیست
[image: ]
شکل12(شمای کلی از ماژول فرستنده)
[bookmark: OLE_LINK31][bookmark: OLE_LINK30]تذکر: اگربه پایه DATA برای بیشتر از 70ms داده نرسد، ماژول به طور اتوماتیک به مد  standby خواهد رفت.
4-8) کاربردها:
[bookmark: OLE_LINK33][bookmark: OLE_LINK32]میتوان این ماژول را با جایگزین کردن پین به پین آن به جای جفت ماژولهای سری ASK استفاده کرد. طراحی خاص آن را میتوان برای کاربردهای پیچیدهتر به کار گرفت.
[image: ]شکل13(شمای کلی از ماژولهای گیرنده و فرستنده)
4.9) مشخصات کاری:
[bookmark: OLE_LINK35][bookmark: OLE_LINK34]1.پارامترهای DC 
جدول4
[image: ]

[bookmark: OLE_LINK37][bookmark: OLE_LINK36]2.عملکرد در VCC=3V ودمای T=25◦C  
جدول5
[image: ]
توصیه میشود که وضعیت آزمایش ماژول به صورت زیر باشد:
1. ماژول در محیط باز باشد.
2. آنتن آن حدود 2m بالاتر از زمین باشد.
اگر مازول را به منبع تغذیه 5V وصل کرده ایم، رنج کاری بیشتری را در اختیارداریم اما  توان بالاتری را نیز مصرف میکنیم.
4.10) نام گذاری ماژول :
[image: ]
شکل14(نام گذاری ماژول فرستنده)
4.11) توضیحات مختصری راجع به تکنولوژری FSK:
امروزه FSK رایج ترین روش مدولاسیون است که در ساخت مدم های PLC برای کاربرد های خانگی استفاده می شود و تقریبا بیشتر مدم های PLC که تا کنون تولید شده اند از این طرح مدلاسیون استفاده میکنند. با جستجوی لغت keying frequency shift در موتورهای جستجو تعاریفی از این روش ارائه شده است
FSK روشی برای ارسال سیگنال های دیجیتال است. اگر دو حالت باینری موجود یعنی صفر و یک منطقی را توسط یک شکل موج آنالوگ تعریف کنید ، صفر منطقی در این روش توسط یک موج با فرکانس خاص و یک منطقی نیز توسط موجی دیگر با فرکانس متفاوت تعریف می شود . یک مدم FSK اطلاعات باینری موجود در کامپیوتر را به سیگنال FSK تبدیل می کند تا بتوان آن ها را روی خطوط تلفن ، کابل ها ، فیبر نوری و یا به صورت بی سیم ارسال کرد . این مدم همچنین میتواند سیگنال های FSK رسیده را نیز به حالت های صفر و یک دیجیتال تبدیل کند تا کامپیوتر بتواند آن ها را بفهمد.
استفاده از روش FSK برای اولین بار در چاپگرهای ماشینی راه دور در اوسط قرن بیستم مرسوم شد . سرعت استاندارد این ماشین ها 45 باوود ، معادل 45 بیت بر ثانیه بود . وقتی که کامپیوتر های شخصی رایج شدند و شبکه ها رونق گرفتند ، این چنین سرعتی برای ارسال یک سند متنی بزرگ یا مثلا ارسال برنامه ها واقعا اذیت کننده بود . در دهه 1970 مهندسان در جستجوی دستیابی به پهنای باند بیشتر مدم هایی ساختند که با سرعت بیشتری کار میکرد ، تلاشی که تا امروز ادامه داشته است . امروزه یک مدم تلفنی استاندارد می تاند با سرعتی تا هزاران بیت بر ثانیه کار می کنند . حتی مدم های بی سیم و کابلی می توانند با سرعتی بیشتر از یک مگابیت بر ثانیه کار کنند و مدم های فیبر نوری با سرعتی در حد چندین مگابیت بر ثانیه عمل می کنند . جالب توجه است که بدانید اصول ابتدایی FSK بیش از نیم قرن است که تغییر نکرده است.
البته در تعریف فوق هیچ اشاره ای به استفاده از روش مدولاسیون FSK برای ساخت مدم های PLC نشده است ولی جالب خواهد بود اگر بدانید مدم های PLC که از روش FSK استفاده می کنند سرعتی تا 100 مگابیت بر ثانیه ارائه خواهند کرد یک نکته ای که به طور غیر مستقیم در این تعریف آورده شده این بود که در روش FSK دو فرکانس حامل خواهیم داشت که سیستم به طور پیاپی بین این دو فرکانس کلید زنی میکنند.
FSK یکی از روش های مدلاسیون دیجیتال است که در آن فرکانس موج سینوسی حامل بر اساس سیگنال پیام تغییر می کند. از دیگر روش های مدولاسیون دیجتال PSK و ASK را می توان نام برد که در ASKدامنه و در PSK فاز موج حامل تغییر می کند.
در روش FSK از یک حامل( یا دو حامل) با فرکانس های متفاوت برای 0 و 1 استفاده می شود. سیگنال مدوله شده منتج ممکن است همچون جمع دو سیگنال دامنه مدوله شده باشد که فرکانس حامل شان متفاوت بوده است. 
4.12) سنسور دمای LM35:
[image: ]
شکل15(شمایی از سنسور lm35)
این سنسور از خانواده National Semiconductor بوده و سنسور بسیار دقیقی است که به صورت IC در بازار موجود میباشد.خروجی این سنسور به صورت خطی متناسب با درجه فارانهایت میباشد.معمولا خروجی این سنسور offset ندارد و همچنین هیچ کالیبراسیون و تنظیمی از خارج ندارد. در درجه دمای اتاق دقتی حدود±0.5◦C  دارد.
[bookmark: OLE_LINK39][bookmark: OLE_LINK38]مزایای این سنسور را به طور مختصر در زیر ارایه میکنیم:
1. امپدانس خروجی کم
2. خروجی خطی  به صورت C◦/ 10mV ± دارد که در نمودار زیر نشان داده شده است
[image: ]
شکل16(نموداری از خروجی خطی سنسور)                
3. کالیبراسیون داخلی دقیق بر اساس درجه سیلیسیوس
4. اینترفیس راحت
[bookmark: OLE_LINK43][bookmark: OLE_LINK42]5. میتواند با تغذیه مثبت و منفی کار کند
[bookmark: OLE_LINK45][bookmark: OLE_LINK44]6. در بازه 4 ولت تا 30 ولت کار میکند
7. فقط 60µA از منبع جریان میکشد
8. خود گرمایی کمی دارد
نحوه اتصال LM35 به مدار و خواندن خروجی در شکل زیر نشان داده شده است:

[image: ]
شکل17(نحوه اتصال سنسور)
[bookmark: OLE_LINK47][bookmark: OLE_LINK46][bookmark: OLE_LINK49][bookmark: OLE_LINK48][bookmark: OLE_LINK53][bookmark: OLE_LINK52][bookmark: OLE_LINK51][bookmark: OLE_LINK50]اگر مدار به صورت بالا وصل شده باشد در بازه +2◦C تا +150◦C کار خواهد کردو برای مدار شکل زیر سنسور در بازه-55◦C تا+150◦C  دما را اندازه گیری خواهد کرد. مقدار R1 نیز به صورت  R1=بدست میآید.

[image: ]
شکل18(نحوه دیگر اتصال سنسور)



منابع و مراجع:
[bookmark: OLE_LINK92][bookmark: OLE_LINK93]1-کتاب میکرو کنترلرهای AVR امیر رهافروز
2-کتاب میکرو کنترلرهای AVR سید رضی
3-دیتاشیتماژول های HM-T و HM-R 
4-دیتاشیت سنسور LM35 
5-http://www.ir-micro.com
6-http://www.mohandesyar.com
[bookmark: OLE_LINK90][bookmark: OLE_LINK91]7--http://www.saze24.com/elemetry-and-monitoring
8-http://abfaalborz.ir/index.php/2011-12-20-07-39-05/2012-02-20-04-56-18/303-2012-02-23-05-30-30
9-http://www.medicalequipment.ir/coding/8145440.html
10-http://www.abfarhamedan.ir/news/show_detail.asp?id=302
American Telemedicine Association Data Base.web page3
[bookmark: _GoBack]11-http://atatelemedicinedirectory.com
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Min Typ Max Unit
Power supply 25 3 5 v
Temperature -35 80 T
Data rate 600 4800 9600 bps.
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Model Condition HM-R433 | HM-R868 | HM-R915 | #ifi
Frequency 434 869 915 MHz
Typical Sensitivity -109 -105 -105 dBm
Maximum Sensitivity -100 -98 -98 dBm
Typical RX current 10 115 13 mA
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